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Abstrak
Rancang bangun kontrol paddy thresher berbasis Arduino Mega 2560
adalahpengembangandari alatperontokpadi sebelumnya,dengantidakmerubahfungsi dan
kegunaanya. Pasca panen padi disebagian besar dikerjakan secara tradisional karena
terbatasnya peralatan dan mesin pertanian yang memadai. Sensor ultrasonik mengontrol
putaranmotorACpadaperontokpadi dimana akan menggerakan motor setelah sensor
mendeteksi bahan baku yang akan masuk,dengan mengkombinasikan alat perontokan
padi dengan kontrol yang berbasis mikrokontroler yang mudah dioperasikan. Proses
perontok padi di mulai dari padi dimasukan kedalam lubang perontokan padi akan
memperoleh gaya perontokan dari silinder perontok, kemudian jerami akan keluar ke
tempat penampungan padi,sedangkan sekam akan tersedot oleh blower.
Kata kunci:Rancang Bangun, Paddy Thresher,Arduino Mega 2560
Pendahuluan
Semakin berkembangnya sistem kendali otomatis di bidang ilmu pengetahuan dan
teknologi mengakibatkan banyak perubahan pada rancang bangun. Dengan adanya
kemajuan di bidang ilmu pengetahuan dan teknologi pertanian menghasilkan inovasi baru
yang berkembang menuju lebih baik. Indikator paling sederhana untuk mengukur bahwa
mekanisasi pertanian makin dibutuhkan dapat dilihat dari meningkatnya jumlah alat dan
sistem pertanian yang digunakan terutama didaerah intensifikasi lahan. Penanganan
pasca panen padi merupakan upaya sangat strategis dalam rangka mendukung
peningkatan produksi padi. Mesinthresher merupakan alat untuk merontokkan padi menjadi gabah.
Alat ini merupakan alat bantu bagi tenaga kerja untuk memisahkan gabah dengan jeraminya.
Mikrokontroler adalah sebuah prosesor yang digunakan khusus untuk pengendalian. Dalam rancang
bangun ini penggunaaan mikrokontroler yang berbasis arduino mega merupakan salah satu
pengembangan sistem perontokan pada saat ini.
LANDASAN TEORI
Hubungan antara masukan dan keluaran dari sistem kontrol lup tertutup
diperlihatkan pada gambar 2.1.Sistem kontrol adalah sistem mempunyai kemampuan
untuk melakukan start, mengatur dan memberhentikan suatu proses untuk mendapatkan
output yang sesuai dengan yang diinginkan. Setiap sistem kontrol mempunyai tiga
elemen pokok, yaitu: input, proses, dan output. Sistem kontrol terdapat 2 macam
yaituloop tertutup danloop terbuka [1]. Sistem kendali loop tertutup (closed-loopcontrol
system) adalah sitem kendaliyang sinyalkeluarannya mempunyai
pengaruhlangsungterhadapaksi pengendaliannya. Sistem kendali loop tertutup adalah
sistem kendali berumpan-balik. Sinyal kesalahan penggerak, yang merupakan selisih
antara sinyal masukan dan sinyal umpan-balik (yang dapat berupa sinyal keluaran atau
suatu fungsi sinyal keluaran danturunannya), diumpankan keelemen kendali untuk
memperkecil kesalahan danmembuat agar keluaran sistem mendekati harga yang
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diinginkan. Hal ini berarti bahwa pemakaian aksi umpan-balikpada loop tertutup
bertujuan untuk memperkecil kesalahan sistem.
Gambar 2.1 Sistem kontrol loop terutup [1]
Sistem kendaliloop terbuka (open-loop control system) adalah sistem kendali
yang sinyalkeluarannyatidak berpengaruh terhadap aksi pengendaliannya. Dalam hal ini
sinyal keluaran tidak diukur atau diumpan-balikanuntuk dibandingkan dengan sinyal
masukannya. Gambar 2.2 menunjukkanhubunganmasukan-keluaran suatu sistem
kendali loop terbuka.
Gambar 2.2Sistemkendali Loop Terbuka [1]
Mikrokontroler adalahsebuahsistemkomputerfungsionaldalamsebuah chip. Di
dalamnya terkandung sebuah inti prosesor, dan perlengkapaninputoutput. Agar sebuah
mikrokontroler dapat berfungsi memerlukan komponen eksternalyang kemudian disebut
dengan sistem minimum.Untukmembuatsistemminimalpaling tidakdibutuhkansistemclock
danreset, walaupunpadabeberapamikrokontroler sudahmenyediakansistem clock
internal,sehinggatanpa rangkaianeksternalpunmikrokontrolersudah beroperasi.
Mikrokontroler atmega 2560dikatakan sebagai sebuah platform dari physical
computing yang bersifat open source. [2]
Mikrokontroler atmega 2560 di tunjukan pada gambar 2.3. Mikrokontrollerini memiliki
54 digitalpininput/output(14dapatdigunakansebagaioutputPWM),16analog
input,4UART(hardwareportserial),osilatorkristal16MHz,USBkoneksi,jack
listrik,headerICSP, dan tombol reset [3].
Gambar 2.3 Mikrokontroler atmega 2560 [3]
Motor AC terlihat pada gambar 2.4 adalah sebuah motor listrik yang digerakkan
oleh alternating current atau arus bolak balik (AC). umumnya, motor AC terdiri dari dua
komponen utama yaitu stator dan rotor, stator adalah bagian yang diam dan letaknya
berada di luar. stator mempunyai coil yang di aliri oleh arus listrik bolak balik dan nantinya
akan menghasilkan medan magnet yang berputar. bagian yang kedua yaitu rotor. rotor
adalah bagian yang berputar dan letaknya berada di dalam (di sebelah dalam stator).
rotor bisa bergerak karena adanya torsi yang bekerja pada poros dimana torsi tersebut
dihasilkan oleh medan magnet yang berputar[4].Kalausebuahkawatterletakpada medan
magnethomogen, karena padakedua sisikawatyangbersebranganmengalir arusyang
berlawananarah,makakawatakanbergerakberputardenganarah
gerakanlilitantersebut.Untukmemperbesar daya putar maka kawatdibuatbanyaksehingga
membentuksebuahkumparan. Pada motor listrikjumlah kumparandan
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komutatornyatidakhanya satutetapidibuatbanyak.Halinibertujuanuntuk memperbesar daya
putaratau torsi.
Gambar2.4 Motor AC [1].
Sensor ultrasonic tipe HC-SR04 berfungsi untuk mengukur jarak
suatubendadengan prinsipmemancarkangelombang ultrasonickemudian menangkap
pantulan nya, Secara umum,alatiniakan menembakkangelombang
ultrasonikmenujusuatuareaatausuatutarget.. Sensor inidapatmengukurjarak
suatubendadengan jarakmaksimal3mdanmemilikiblank area3cm(blankareayaitusensor
tidak dapat mengukur jarak jikajarak benda<3cm). Padasensorultrasonik,gelombang
ultrasonikdibangkitkanmelaluisebuah alatyang
disebutdenganpiezoelektrikdenganfrekuensitertentu.Piezoelektrikini
akanmenghasilkangelombangultrasonik(umumnyaberfrekuensi40kHz)ketika
sebuahosilatorditerapkanpadabenda tersebut [3].seperti yang ditunjukkan oleh Gambar
2.5.
Gambar2.5 Carakerja sensor ultrasonik HC- SR04 [3].
METODE PENELITIAN
Pelaksanaan perancangan iniberlangsungdalam 2 (dua) tahap pelaksanaan.
Tahap pertama adalah perancangan perangkat keras (hardware). Tahap keduayaitu
perancangan perangkat lunak (Software).
A. Diagramperancangan perangkat keras (hardware)
Perangkat Keras yang akan digunakan meliputi power supplay, Sensor ultrasonic
tipe 4, motor DC dan sensor beban (load cell). Gambar 3.1 merupakan alur diagram blok.
Prinsip dari kerja sistem yang dirancang adalah Sensor ultrasonik hc-sr04 berfungsi
sebagai input pada Arduino mega 2560, ketika gelombang ultrasonik terhalang oleh
bahan baku maka sensor akan memberikan input pada Arduino mega 2560 yang dimana
gelombang ultrasonik yang berfungsi sebagai inputan untuk mengaktifkan motor dc untuk
menggerakkan drum perontok dan baling-baling dan untuk load cell sebagai inputan
mengkontrol putaran drum bila jumlah bahan baku yang melewati drum perontok
melampui kapasitas ditampung di wadah penampungan dan memberikan sinyal input
untuk menghentikan motor penggerak yang otomatis. seperti yang ditunjukkan pada
gambar 3.1
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Gambar 3.1 Diagram blok rangkaian
B. Diagram Alir Perancangan
Dalam gambar 3.2 diagram perancangan di perlihatkan bahwa langkah-langkah
dalam pembuatan rancang bangun dan Diagram Perancangan Sistemdilakukan
beberapalangkah pengerjaan mulaidariidentifikasimasalah sampai denganpenyusunan
laporan.Untuklebihjelasnya, dapatdilihatpada diagram 3.3 dibawah ini, menggunakan
Arduinosebagaisistemkontrol.Dengan menggunakan sistemberbasisKontrolinimaka
keseragaman berat hasil yangdihasilkanakan lebihbaik
Gambar 3.2Diagram Alir PerancanganGambar 3.3 Diagram perencanaan sistem
PENGUJIAN DAN ANALISA
Pengujianinidiperolehdatayangdigunakanuntukanalisakeduajenis perangkat
modulasi tersebut terhadapbeberaparangkaian
yangberhubungandenganperangkatkerasdalamperancanganalat.Pengujian yangdilakukan
meliputi Pengujian Rangkaian Sensor HC-SR04, Pengujian Rangkaian Motor DC,
Rangkaian power supplay, Rangkaian Sensor Berat (Load Cell), Rangkaian Sistem
keseluruhan untukmemperoleh kesimpulan dari tugas akhir ini.
A. Pengujian RangkaianSensor UltrasonikHC-SR04
Rangkaian Sensorultrasonikadalahsebuahsensoryang berfungsiuntukmengubah
besaranfisis(bunyi)menjadibesaranlistrikdansebaliknya.Cara kerja sensor ini
didasarkanpada prinsipdaripantulansuatugelombang suarasehinggadapat dipakai untuk
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menafsirkan eksistensi (jarak) suatu benda dengan frekuensi tertentu.Pada gambar 4.1
akan diperlihatkan rangkaian sensor ultarsonik hc-sr04 yang dimana Sensor akan
memantulkan frekuensi yang dipantulkan pada benda yang melintas dan setelah data
diperoleh sensor akan mengirim data pada arduino mega 2560. Dari arduino mega 2560
akan memberikan perintah pada motor DC untuk menggerakkan drum perontok berputar.
Gambar4.1 Rangkaianujisensor HC-SR04
Hasilpengujianpadatabel4.1diatasmenunjukanbahwasistemrangkaian sensor
ultrasonik dapat bekerja sesuaiyangdibutuhkan.
Tabel 4.1Tabel uji jarakjangkauan sensor HC-SR04
B. Rangkaian Sensor Berat (Load Cell)
Load cell adalah alat yang mengeluarkan signal listrik proporsional dengan
gaya/beban yang diterimanya. Load cell banyak digunakan pada timbangan elektronik.
Hasil pengukuran load Cell selain ditentukan oleh besarnya beban, juga ditentukan oleh
besarnya tegangan Eksitasi, dankarakteristik (mV/V) Load Cell itu sendiri. Salah satu
karakteristik load Cell yaitu 3mV/V. Yang berarti setiap satu volt tegangan Excitasi, pada
saat Load Cell dibebani maksimal akan mengeluarkan signalsebesar 3mV. Jika beban
100Kg diberikan pada Load Cell kapasitas 100Kg dengan tegangan Excitasi 10V, maka
signal yang terkirim dari Load Cell tersebut adalah sebesar 30mV. Demikian juga apabila
dibebani 50Kg dengan tegangan Excitasi tetap 10V, karena 50 Kg adalah setengah dari
100Kg maka keluaran Load Cell menjadi 15mV,pada gambar 4.4 memperlihatkan
rangkaian load cell.
Gambar 4.2. Rangkaian Load Cell
250
V. KESIMPULAN
1. Hasil pantauan dapat dilihat ditampilkan pada monitor.
2. Sensor Ultrasoik hc-sr04 untuk memantau bahan baku yang masuk dalam drum
perontok.
3. Sensor ultrasonik hc-sr04akan menggerakan motor setelah sensor mendeteksi bahan
baku yang akan masuk.
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